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ВИЗНАЧЕННЯ РОЗМІЩЕННЯ НА КОМПЛЕКСНІЙ ПЛОЩИНІ 
КОРЕНІВ ХАРАКТЕРИСТИЧНОГО ПОЛІНОМА ВІДПОВІДНО 
БАЖАНИМ ПОКАЗНИКАМ ЯКОСТІ ПЕРЕХІДНОГО ПРОЦЕСУ 
ЗАМКНУТОЇ СИСТЕМИ 
 
 Пропонується метод визначення розміщення на комплексній площині коренів 
характеристичного многочленна, які забезпечують задані степені стійкості η та  коливності µ 
замкнутої системи керування. Ці показники забезпечуються розміщенням коренів 
характеристичного полінома для систем довільного порядку. Задане значення коливності µ 
забезпечується обмеженням області розміщення коренів двома променями, які направлені під 
кутом φ=arctq µ до від’ємної дійсної півосі. Задана степінь стійкості забезпечується 
обмеженням області коренів вертикальною прямою, яка проходить паралельно уявної осі на 
відстані η. Таким чином щоб отримати задані показники якості корені характеристичного 
рівняння повинні бути розміщені лівіше вертикальної прямої, розміщеної від уявної осі на 
відстані η і всередині сектора з кутами 2φ. 
 Пропонується вибирати корені на границі кола, всередині області, яка обмежена вище 
описаними променями і прямою η заданого степеня стійкості. 
 Отримані аналітичні вирази для визначення розміщення коренів системи будь-якого 
порядку. Ці корені визначають коефіцієнти характеристичного полінома. Метод просто 
реалізується на цифровій обчислювальній машині. 
 На рисунку представлені 
перехідні характеристики замкнутої 
системи, які відповідають степеню 
стійкості η=1,25 при виборі коренів 
за методом кратних коренів (крива 
1) [1,2], за методом Баттерворта 
(крива 2) [1], за методом вибору 
коренів на лівій гілці гіперболи, що 
є апроксимацією ломаної лінії, які 
обмежують область з заданими 
показниками якості η і µ (крива 3) 
[3] і за запропонованим підходом 
(крива 4). Моделювання перехідних 
процесів проводилось при вхідній 
дії х(t)=1(t). 
 
 З рисунку видно, що 
перехідний процес, отриманий 
запропонованим підходом, має кращу швидкодію при відсутності перерегулювання в 
порівнянні з перехідними процесами, які отримані відомими методами [1,2,3].  
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